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Abstract not available for DE10196629T 
Abstract of corresponding document: WO0227132 
A power closure sensor system is disclosed. The 
system includes a data processing device, a 
closer motor in communication with the data 
processing device and controlling the movement 
of a closable member, and a proximity sensor, 
configured to sense the location of an object. The 
proximity sensor is in communication with the 
data processing device. The proximity sensor is 
configured to communicate the location of the 
object with or without the object contacting either 
the closable member or the frame. The system 
also includes a position sensor configured to 
sense the position of the closable member. The 
position sensor is in communication with the data 
processing device. Further, the system includes a 
logic program running on the data processing 
device and the logic program is configured to 
generate an estimate of the location of the object 
relative to the closable member. 
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Beschreibung 

Sensorsystem filr ein angetriebenes Schliessystem und Verfahren 
zum bedarfsweisen Verhindern des Schliessens eines 
angetriebenen Schliesssystems 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Sensorsystem fur ein 
angetriebenes Schliesssystem und Verfahren zum bedarfsweisen 
Verhindern des Schliessens eines angetriebenen 
Schliesssystems, 

Mit dem vermehrten Aufkommen von elektrisch angetriebenen 
Schliesssystemen, wie z.B. fur einen elektrischen Fensterheber 
eines Automobils (jedoch nicht darauf limitiert) , ist es immer 
wieder vorgekommen, dass in den Schliessweg geratende Objekte, 
beispielsweise Kinderhande, eingeklemmt und verletzt werden. 
Es ware daher wunschenswert, wenn ein Sensor Oder dergleichen 
existieren wiirde, der dieses Objekt erfassen wiirde und 
folglich die Schliessbewegung aufhalten oder sogar umkehren 
wurde, wodurch ein Einklemmen und Verletzen des. Objekts 
verhindert werden k6nnte. 

Derzeit bekannte Sensorsysteme detektieren ein derartiges in 
den Schliessweg geratenes Objekt entweder erst nachdem das 
Objekt eingeklemmt ist und der Antriebsmotor „abgewurgt tt 
worden ist oder wenn sich die Position des schliessenden 
Gegenstandes, beispielsweise des schliessenden Fensters/ nicht 
mehr verandert. Derartige Schliesssysteme kSnnen daher so 
ausgebildet sein, dass selbst geringfugige Reibungskraf te oder 
dergleichen, genugend sein konnen urn die Schiessbewegung zu 
unterbrechen oder umzukehren. Derartige Reibungskraf te konnen 
beispielsweise durch Vereisung der Fensterdichtung oder in 
anderer nicht vorhersagbarer Weise auftreten. 
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Andere Sensorsysteme konnen den fliessenden Strom fur den 
Antriebsmotor des Schliesssys terns und/oder die 
Schliessgeschwindigkeit beobachten und sind daher gleich 
5 problembeladen wie die vorstehend genannten Sensorsysteme, Die 
grosse Mehrzahl der Schliesssys teme klemmt daher ein in den 
Sehliessweg geratenes Objekt erst ein, beyor das Objekt durch 
eine 6f fnungsbewegung wieder freigegeben wird, was in vielen 
FcLllen einen Personenschaden oder eine Besch&digung des 
10 eingeklemmten Objekts verursacht. 

/ 

Es ist leicht einzusehen, dass ein Sensorsystem fur ein 
Schliesssystem wiinschenswert ist, das ein in den Sehliessweg 
geratenes Objekt detektiert, bevor dieses Objekt mit dem 
15 schliessenden Gegenstand in Beriihmng kommt. Weiter soil das 
Einklemmen des Objekts venriieden werden. 

Es ist daher die Aufgabe der Erfindung, ein Sensorsystem fur 
ein elektrisches Schliesssystem und ein Verfahren zum 
20 Betreiben eines elektrischen Scbliesssystems anzugeben, bei 
denen. ein die Schliessbewegung antreibender Motor 

ausgeschaltet oder hinsichtlich der Lauf richtung umgekehrt 

» 

wird, wenn ein Objekt innerhalb eines dem Sehliessweg 
1 zugeordneten Oberwachungsbereichs detektiert wird. 
25 

Diese Aufgabe wird beziiglich des Sensorsys terns 
erf indungsgemass dadurch gelost, dass eine 
Datenverarbeitungseinheit und ein mit der 

Datenverarbeitungseinheit kommunizierender Schliessmotors, 
30 welcher die Schliessbewegung eines schliessbaren Gegenstandes. 
relativ zu einer ortsf esten Fuhrung fur den schliessbaren 
Gegenstand steuert, vorgesehen sind. Weiter \junfasst das 
Sensorsystem einen N&herungs sensor, welcher so ausgestaltet 
ist,. dass ein in den Sehliessweg geratenes Objekt detektiert 
35 werden kann. Der Nclherungs sens or. kommuniziert ebenfalls mit 
der Datenverarbeitungseinheit und erfasst ein Objekt bereits 
dann, wenn es sich noch ni.cht in direktem Kontakt mit dem 
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schliessenden Gegenstand befindet. Ausserdem umfasst das 
Sensorsystem einen Positionssensor, welcher die Position: des 
schliessenden Gegenstandes erfasst und an die 
Datenverarbeitungseinheit meldet. Gesteuert wird das 
Sensorsystem von einem von der Datenverarbeitungseinheit 
ausgeftthrten logischen Programm, welches dahingehend 
ausgestaltet ist, die relative Lage eines im Schliessweg 
detektierten Objekts zur Lage des schliessenden Gegenstandes 
zu bestimmen. 



Die vorstehend genannte Aufgabe wird bezuglich des Verfahrens 
erf indungsgemSss dadurch gelost, dass den elektrisch 
angetriebenen schliessenden und in einem Rahmen gefuhrten 
Gegenstand in seiner Schliessbewegung aufhalt, indem die Lage 

15 eines in den Schliessweg geratenen Objektes bestimmt ohne dass 
das Objekt schon in direktem Kontakt mit dem schliessenden 
Gegenstand stehen wurde. Weiter werden die Position des 
schliessenden Gegenstandes und die relative Lage des Objekts 
zum schliessenden Gegenstand bestimmt. Befindet sich nun das 

20 Objekt in einem Abstand zum schliessenden Gegenstand, welcher 
kleiner als ein vorbestimmter Grenzwert ist, wird gemass dem 
Verfahren der Antriebsmotor fur den schliessenden Gegenstand 
gestoppt oder hinsichtlich seiner Bewegung umgekehrt, so dass 

• die Schliessbewegung des schliessenden Gegenstandes stoppt 

25 oder in eine Of fnungsbewegung umgekehrt wird. 

Das vorstehend genannte Sensorsystem und das vorstehend 
genannte Verfahren konnen vorteilhaf terweise in einem 
Automobil zur Steuerung eines elektrischen Fensterhebers 
30 eingesetzt werden. Der Naherungssensor kann dabei als 
kapazitiver Sensor ausgestaltet sein. 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind den 
ubrigen Unteranspruchen zu entnehmen. 



Ausftihrungsbeispiele der Erfindung werden anhand einer 
Zeichnung naher erlautert . Dabei zeigen: 
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Figur 1 in schema tischer Ansicht die Tiir eines Automobils mit 
einem elektrischen Fensterheber urid einem sich im 
Schliessweg des Fensters befindenden Objekt; 

5 

Figur 2 ein Blockdiagramm des Sensorsys terns fiir den 
elektrischen Fensterheber; und 

Figur 3 ein Flussdiagramm fiir das Verfahren zur Detektion 
10 eines in den Schliessweg des elektrischen Fensterheber 

geratenen Objekts. 

Ein. Sensorsys tern fiir ein elektrisches Schliesssystem ist so 
konfiguriert urn einen NSheirungssensor zur Detektion eines in 

15 den Schliessweg eines schliessenden Fensters oder einer 

schliessenden Tur geratenen Objekts und einen Positionssensors 
zum Verfolgen der Position des Fensters oder der Tur zur 
Steuerung des Antriebsmechnismus des Fensters oder der Tur zu 
nutzen. Das System kann so die, Lage des Fensters oder der Tiir 

20 erkennen und kann besonders empf indlich eingestellt sein, wenn 
das Fenster oder die Tiir zum Ende der Schliessbewegung kommt. 

Ein derartiges Sensorsystem kann fur alle mOglichen Arten von 
angetriebenen Schliesssystemen verwendet werden. Beispielhaft 
25 werden genannt: elektrischer Fensterheber far ein Automobil, 
elektrische Schiebetiir, angetriebenes Roll tor, angetriebene 
Bodenklappe, elektrische Heckklappe, elektrische Dach 
(beispielsweise fiir ein Cabriolet) usw. 

30 Mit Bezug nun auf die Figur 1 ist eine Tiir 100 eines 

Automobils, welche einen Fensterrahmen 110 xamfasst", der Teil . 
eines TCirrahmens 120 ist- Der Turrahmen 120 tragt eine 
Tur innenverklei dung 130 mit einer Armablage 140. Die Armablage 
140 umfasst eine Reihe von SteuerknOpf en und Schaltern 150 zur 

35 Steuerung von im und am Automobil angeordneten Element en, wie 
elektrischer Fensterheber,. Zentralverriegelung usw. Die Tiir 
100 umfasst daher auch einen Tiirverschliessmechanismus 160 und 
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einen elektrisch angetriebenes Fenster 170, welches mit den 
S.chaltern 150 gesteuert werden kann. Ein entsprechender Motor 
Oder ein anderes Antriebsmittel kann hinter der 
Turinnenverkleidung 130 verborgen angeordnet sein. Der Motor 
innerhalb der Tiir 100 wird genutzt um das Fenster 170 in 
Richtung von Pfeilen 180 zu bewegen. 

Im Betri.eb kann ein Objekt 190, beispielsweise ein Arm oder 
eine Hand, in eine Of fnung 195 greifen, die das abgesenkte 
Fenster 170 mit dem Fensterrahmen 110 bildet. Wird nun das 
Fenster 170 wieder geschlossen und das Objekt 190 verbleibt in 
der Of fnung 195, besteht ohne die Hilfe des erf indungsgemfissen 
Sensorsystems die Gefahr, dass das Objekt 190 von dem Fenster 
170 zwischen Fenster 170 und Fensterrahmen 110 eingeklemmt 
wird. Folglich wird hier die Lage des Objekts 190 relativ zum 
Fenster i70 bestimmt und wenn die Gefahr besteht, dass das 
Fenster 170 das Objekt 190 zwischen Fenster 170 und 
Fensterrahmen 110 einklemmt, wird der Antriebsmotor fur das 
Fenster 170 angehalten und in umgekehrter Richtung betrieben. 

Mit Bezug auf die Figur 2 ist das Blockdiagramm eines 
Sensorsystems 200 ftir den Fensterhebermechanismus gezeigt. Das 
Sensorsystem 200 umfasst einen Rechner 210, an welchen ein 
Naherungssensor 220, ein Positionssensor 230 und ein 
Antriebsmotor 240 far das Fenster 170 gekoppelt sind. Der 
Antriebsmotor .240 ist hier allgemein an einen schliessenden 
Gegenstand 250 gekoppelt. Der Naherungssensor 220 kann aus der 
Vielzahl derartiger Sensoren ausgewahlt sein, wie 
beispielsweise Infrarotsensor, Ultraschallsensor, kapazitiver 
Sensor oder anderer bptischer oder elektromagnetischer Sensor. 
Der Naherungssensor 220 liefert dem Rechner 210 ein Signal, 
das fur die I/age des Objekts 190 reprasentativ ist, ohne dass 
das Objekt 190 das Fenster 170 oder den Fensterrahmen 110 
beruhren miisste. Der Positionssensor 230 kann ebenfalls aus 
der Vielfalt derartiger Sensoren ausgewahlt sein, wie 
beispielsweise Drehbewegungsgeber, magnet ischer Sensor oder 
andere optische oder elektromagnetische Sensoren, die geeignet 
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. . sind. ein die Lage des Fenster reprSsentierendes Signal an den. 
Rechner 210 zu iibermitteln. Der Antriebsmotor 240 kann aus der 
Vielfalt derartiger Motoren oder Antriebselemente ausgew&hlt 
sein, die geeignet sind, den schliessenden Gegenstand 250 zu 
5 dessen Schliessbewegung anzutreiben oder den Antrieb zu 
unterstiitzen. Der schliessende Gegenstand kanri aus der 
Vielzahl von schliessenden Gegens tSnden stammen, wie z-B. 
Fenster, Ttiren, Abdeckungen, Schiebetiiren, Rolltore, 
Heckklappen, FahrzeugsdScher usw. . Naturlich kann dieses 

10 Sensorsystem 200 nicht nur in einem Automobil verwendet 
werden, sondern auch in jeder Art von Gebaude- oder 
industrieller Anwendung, in welcher ein angetriebenes 
Schliesssystem eingesetzt wird. 

15 Kapazitive Sensorarray sind bekannt und werden fiir eine 

Vielzahl von Sensoranwendungen eingesetzt. Unzahlige Varianten 
von kapazitiven Sensoren wurden eingesetzt und reagieren alle 
auf die Veranderungen des elektrischen Feldes, welche durch 
die Anwesenheit einer Person oder eines Objekts im 

26* elektrischen Feld verursacht wird. Der kapazitive Sensor kann 
paarweise gegentiberl legend gelagerte Elektroden aufwe^sen, 
zwischen welchen ein elektrisches Feld aufgebaut wird. Er kann 
aber auch nur eine Elektrode aufweisen, welche kapazitiv an 
einen Fahrzeugrahmen oder eine andere Oberfl&che gekoppelt ist 

25 oder auch nur eine Elektrode aufweisen, die kapazitiv an eine 
Person oder ein Objekt koppelt, welche sich auf gleichem 
Potential wie das Fabrzeug befindet. Er kann aber parallel 
raumlich beabstandete Elektroden haben oder paarweise 
benachbarte planare Elektroden haben, wobei einer der 

30 Elektroden auf einem Oszillatorpotential liegt und die 
benachbarte Elektrode kapazitiv mit der mit 

Oszillatorpotential beauf schlagten Elektrode koppelt urn ein 
Sensorfeld aufzubauen, und naturlich weitere mogliche 
Konf igurationen. Obwohl die Anzahl der verfugbaren kapazitiven 
35 Sensoren nahezu unbegrenzt ist, kann jeder kapazitiver Sensor 
eingesetzt werden, der geeignet ist, ein Objekt zu detektieren 
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ohne dass dieses Objekt den schliessenden Gegenstand oder den 
dies en Gegenstand fuhrenden Rahmen zu beruhren. 

Im Betrieb erf ass t der Naherungssensor 220 die Lage des 
5 Objekts 190. Der Posit ions sens or 230 erfasst die Lage des 

Fensters 170. Diese Signale werden entsprechend an den Rechner 
210 weitergeleitet, in welchem ein logisches Programm 
. . durchgefiihrt wird, welches die relative Lage des Objekts 190 
zum Fenster 170 bestimmt. Stellt der Rechner 210 nun mittels 
10 des Programms fest, dass sich das Objekt 190 innerhalb eines 
sensiblen Bereichs zum Fenster 170 befindet oder es 
unausweichlich wird, dass das Objekt 190 einzuklemmen droht, 
sendet.der Rechner 210 ein Signal an den Motor 240, welches 
ihn stoppt oder in umgekehrter Richtung laufen lasst um die 
15 Bewegung des schliessenden Gegenstandes 250 (Fenster 170) zu 
. stoppen oder sogar in eine Of fnungsbewegung umzukehren. 

Mit Bezug zu Figur 3 ist ein Flussdiagramm 300 des 
Sensorsystem 200 gezeigt. Eine Messung der Lage des Objekts 

20 190 ist mittels des Naherungssensors 220 gemacht (Schritt 
310) . Weiter wird eine Messung der Lage des schliessenden 
Gegenstandes 250 mittels des Positionssensors 230 in einem 
Schritt 320 vorgenommen. Die Messwerte werden an den Rechner 
210 ubermittelt und in einem Schritt 330 wird die relative 

25 Lage des Objekts 190 zum schliessenden Gegenstand 250 

berechnet. In einem Schritt 340 trifft der Rechner 210 dann 
die Entscheidung, ob sich das Objekt 190 nun in einem 
kritischen Abstand zum schliessenden Gegenstand befindet oder 
nicht. Befindet sich das Objekt 190 nun tatsachlich innerhalb 

30 des kritischen Abstandes, wird in einem Schritt 350 der 
Antriebsmotor 240 fur den schliessenden Gegenstand 250 
gestoppt und/oder unter Richtungsumkehrung weiterbetrieben. 
Auch wenn das Objekt 190 sich ausserhalb des kritischen 
Abstandes befindet, wird die Rechenrou tinge erneut mit : dem 

35 schritt 310 wieder auf genommen . 
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Weil die detaillierten Zeichnungen, die speziellen Beispiele 
und gewahlten Formulierungen bevorzugte und beispielhaf te 
Ausgestaltungen der Erf indungen beschreiben, dienen sie nur 
zum Zweck der Anschaulichkeit . Die offenbarte Erfindung soil 
5 nicht auf diese gezeigten Ausfiihrungsf ormen begrenzt sein. Zum 
Beispiel kann das Verfahren in beliebiger Reihenfolge der 
auf gezeigten Verf ahrensschritte ablaufen. Die beschriebene 
Hard- und Software konnen. in Abhangigkeit von den gewiinschten 
Leistungsdaten und physikalische Eigenschaf ten differieren. 

10 Beispielsweise kOnnen die Art des Rechners, des Datenbus oder 
Prozessors variieren. Die beschriebenen System und Verfahren 
sollen nicht auf die prfizise offenbarten Details und 
Randbedingungen begrenzt. Weiter m6gen andere Ersetzungen, 
Modif ikationen, Wechsel und Uriterlassungen im Design \ind der 

15 Funktionsweise und in dem Ausfiihrung der gewShlten Beispiele 
gemacht sein ohne von dem eigentliche Schutzbereich der 
Erfindtxng, so wie er in den Anspriichen definiert ist, 
abzuweichen. 
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Siemens TOO Automotive, inc. 
Auburn Hills, Michigan (USA) 



5 Zu sammenf a s sung 



Es ist die Aufgabe der Erfindung, ein Sensorsystem fur ein 
angetriebenes Schliesssystem und ein Verfahren zum Betreiben 
eines angetriebenen Schliesssystems anzugeben, bei denen ein 
10 die Schliessbewegrung antreibender Motor ausgeschaltet oder 

hinsichtlich der Laufrichtung umgekehrt wird, wenn ein Objekt 
innerhalb eines dem Schliessweg zugeordneten 
Oberwachungsbereichs detektiert wird. 

15 Diese Aufgabe wird erfindungsgemass dadurch gelost, dass.eine 
Datenverarbeitungseinheit (210) und ein mit der 
Datenverarbeitungseinheit (210 ) kommunizierendes 
Antriebselement (240), welches die Schliessbewegung eines 
schliessbaren Gegenstandes (170, 250) relativ zu einer 

20 ortsfesten Fiihrung (110) fur den schliessbaren Gegenstand 
(170, 250) steuert, vorgesehen sind. Weiter umfasst das 
Sensorsystem einen N&herungssensor (220) , welcher so 
ausgestaltet ist, dass ein in den Schliessweg geratenes Objekt 
(190) detektiert werden kann. Der N&herungs sensor (220) 

25 kommuniziert ebenfalls mit der Datenverarbeitungseinheit (210) 
und erfasst ein Objekt (190) bereits dann, wenn es sich noch 
nicht in direktem Kontakt mit dem schliessenden Gegenstand 
(170, 250) befindet. Ausserdem umfasst das Sensorsystem (200) 
einen Posit ions sensor (230), welcher die Position des 

30 schliessenden Gegenstandes (170, 250) erfasst und an die 
Datenverarbeitungseinheit (210) meldet. Gesteuert wird das 
Sensorsystem (200) von einem von der Datenverarbeitungseinheit 
(210) ausgeftihrten logischen Program, welches dahingehend 
ausgestaltet ist, die relative Dage eines im Schliessweg 

35 detektierten Objekts (190) zur Lage des schliessenden 
Gegenstandes (170, 250) zu bestimmen. 
Fig. 1 
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Siemens VDO Automotive/ Inc. 
Auburn Hills, Michigan (USA) 

5 Anspruche 

1. Sensorsystem (200) far ein angetriebenes Schliesssystem, 
umfassend: 

a) eine Datenverarbeitungseinheit (210), 
10 b) einen Antriebsmotor (240) / der mit der 

Datenverarbeitungseinheit (210) gekoppelt ist, ftir die 
Steuerung und den Antrieb eines schliessenden 
Gegenstandes (170, 250), welcher in einem Rahmen (110) 
gefuhrt ist, 

15 c) einen N&herungssensor (220), der mit der 

Datenverarbeitungseinheit (210) gekoppelt ist, zur 
Erf as sung der Lage eines in einem Schliessweg des 
schliessenden Gegenstandes (170, 250) gelangenden 
Objektes (190), 

20 d) einen Positionssensor (230) , der mit der 

Datenverarbeitungseinheit (210) gekoppelt ist, zur 
Erfassung der Lage des schliessenden Gegenstandes (170, 
250) , und 

e) einem auf der Datenverarbeitungseinheit (210) laufenden 
25 Rechenprogramm, welches geeignet ist, mittels der Daten 

des NSherungs sensors (220) und des Positionssensors (230) 
die relative Lage des Objekts (190) zum schliessenden 
Gegenstand (170, 250) zu bestimmen* 

30 2. Sensorsystem nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

der schliessende Gegenstand (250) ein Fahrzeugf enster (170) 
ist. 

35 3. Sensorsystem nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

der schliessende Gegenstand (250) eine Fahrzeugtur ist. 
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4, Sensor system nach Anspruch lv 
dadurch gekennzeichnet,. dass 

der NSherungssensor (220) eine kapazitiver Sensor ist . 

5 

5. Sens or system nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet , dass 

der Naherungssensor (220) ein Infrarot -Sensor ist. 

10 6. Sensor system nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Rechenprogramm eine neurales Netzwerk umfasst. 

7. Sensorsystem nach Anspruch 1, 
15 dadurch gekennzeichnet, dass 

das Rechenprogramm ein Fuzzy-Logik-Programm umfasst. 

8. Verfahren zum bedarf sweisen Verhindern des Schliessens 
eines angetriebenen schliessenden Gegenstandes (170, 250), 

20 dadurch gekennzeichnet, dass 

a) die Lage eines im Schliessweg befindlichen Objektes (190) 
mittels eines Naherungssensor s (220) bestimmt wird, 

b) die Lage des angetriebenen schliessenden Gegenstandes 
(170, 250) bestimmt wird, 

25 c) die relative Lage des Objekts (190) zum angetriebenen 

schliessenden Gegenstand (170, 250) bestimmt wird, und 
d) bestimmt wird, ob sich das Objekt (190) in einem 

kritischen Abstand zum schliessenden Gegenstand (170, 
250) befindet, und 

30 e) bei einer f estgestellten Unterschreitung des kritischen 

Abstandes ein den schliessenden Gegenstand (170, 250) 
antreibendes Antriebsmittel (240) so gestellt wird, dass 
die Schliessbewegung des schliessenden Gegenstand (170, 
250) unterbunden oder in eine Of fnungsbewegung umgekehrt 

35 wird. 

9 . Verfahren nach Anspruch 8 , 

10 
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dadurch gekiennzeichnet , dass 

der schliessende Gegenstand (250) ein Fahrzeugf enster (170) 
ist. 

5 10. Verfahren nach Anspruch 8/ 
dadurch gekennzeichnet, dass 

der schliessende Gegenstand (250) eine Fahrzeugtur ist. 

11. Verfahren nach Anspruch 8, 
10 dadurch gekennzeichnet, dass 

der NSherungs sensor (220) eine kapazitiver Sensor ist. 

12 . Verfahren nach Anspruch 8 , 
dadurch gekennzeichnet, dass 

15 der Nciherungssensor (220) ein Infrarot-Sensor ist. 

13. Verfahren nach Anspruch 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Rechenprogramm eine neurales Netzwerk umfasst. 

20 

14. Verfahren nach Anspruch 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Rechenprogramm ein Fuzzy-Logik-Programm umfasst. 




25 15. Sensorsystem (200) ftir ein angetriebenes Schliesssystem 
fur ein Fahrzeug, umfassend: 

a) eine Datenverarbeitungseinheit (210),. 

b) einen Antriebsmotor (240)., der mit der 
Datenverarbeitungseinheit (210) gekoppelt ist, ftir die 

30 Steuerung und den Antrieb eines schliessenden 

Gegenstandes. (170, 250) , welcher in einem Rahmen (110) 
gefxihrt ist, 

c) einen Naherungs sensor (220), der mit der 
Datenverarbeitungseinheit (210) gekoppelt ist, zur 

35 Erfassung der Lage eines in einem Schliessweg des 

schliessenden Gegenstandes (170, 250) gelangenden 
Objektes (190), 

11 
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d) einen Positionssensor (230) , der mit der 
Datenverarbeitungseinheit (210) gekoppelt ist, zur 
Erfassung der Lage des schliessenden Gegenstandes (170, 
250) ,. und 

e) einem auf der Datenverarbeitungseinheit (210) laufenden 
Rechenprogramm, welches geeignet ist, mittels der Daten 
des Naherungssensors (220) und des Positionssensors (230) 
die relative Lage des Objekts (190) zum schliessenden 
Gegenstand (170, 250) zu bestimmen. 

16. Sensorsystem nach Anspruch 15, 
dadurch gekennzeichnet , dass 

der schliessende Gegenstand (250) ein Fahrzeugf enster (170) 
ist. 

17. sensorsystem nach Anspruch 15, 
dadurch gekennzeichnet, dass . 

der schliessende Gegenstand (250) eine Fahrzeugtur ist. 

18. Sensorsystem nach Anspruch 15, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

das Rechenprogramm eine neurales Netzwerk umfasst. 

19. Sensorsystem nach Anspruch 15, 
dadurch gekennzeichnet, dass . 

das. Rechenprogramm ein Fuzzy-Logik-Programm umfasst. 

20. Sensorsystem nach Anspruch 15, 
dadurch gekennzeichnet, dass 

die berechnete Position des Objekts (190) ist mit einem 
kritischen Abstandswert vergleichbar urn zu bestimmen, ob die 
Schliessbewegung des schliessenden Gegenstandes (170, 250) 
beendet werden muss . 
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